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Инновации имеют ряд уникальных особенностей, что делает управле-
ние ими отличным от руководства другими сферами человеческой дея-
тельности. При этом следует разграничить две группы особенностей: пер-
вая группа характерна для инновационной деятельности, вторая – для 
новшеств. К первой группе относятся следующие особенности: 

– содержание инновационных работ, как отдельных работников, так и 
всей организации постоянно меняется; 

– разработчиков инноваций характеризуют ярко выраженная индиви-
дуальность, инициативность; 

– большинство работ по созданию и внедрению инноваций носит от-
носительно кратковременный характер; 

– в подразделениях, работающих по созданию новшеств, ярко прояв-
ляется признание профессиональной компетенции независимо от офици-
ального статуса работников; 

– трудно правильно установить критерии и показатели оценки эффек-
тивности деятельности отдельных разработчиков новшеств. 

Вторая группа особенностей относится к новшествам, т. е. к результа-
там инновационной деятельности. Рассмотрим некоторые из этих особен-
ностей. Важнейшей особенностью новшеств является их неопределен-
ность, степень риска и вероятность положительного исхода. Высокая сте-
пень неопределенности сохраняется даже в том случае, когда ведется це-
ленаправленный поиск и исследователи ждут конкретного результата. При 
этом степень неопределенности бывает неодинакова для всех видов иссле-
дований. Вероятность получения положительных результатов в зависимо-
сти от вида и характера инновационных исследований колеблется от 5 до 
95 %. К важнейшим особенностям инновационных работ относятся их 
уникальность и неповторимость, неопределенность сроков получения ре-
зультатов и уровня затрат, множество путей и методов достижения одних и 
тех же целей. К особенностям инноваций следует отнести возможность 
многократного использования результатов одного исследования в различ-
ных отраслях народного хозяйства, а также общедоступность инновацион-
ных разработок. Эти особенности инноваций во многих случаях оказывают 
влияние на способность общества практически использовать инновацион-
ные знания.  
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При проектировании промышленных роботов оцениваются размеры 

рабочей зоны и их перемещения по степеням подвижности. Для вписыва-
ния исполнительного механизма (рис. 1) в конструкцию машинного агре-
гата следует установить траекторию движения звеньев механизма и их по-
ложения, определяющего габаритные размеры механизма. Для робота ма-
нипулятора (рисунок 1), работающего в сферической системе координат, 
при заданных R(t), φ(t), Θ(t) получены параметрические уравнения движе-
ния точки М, которые имеют вид 

 x = RsinΘcosφ, y = RsinΘsinφ, z = RcosΘ.                                    (1) 

 
Рис. 1. Кинематическая схема робота работающего в сферической системе 

координат 
 

Установлено, что при заданных x=x(t), y=y(t), z=z(t) уравнения траек-
тории центра схвата в параметрической форме имеют вид: 
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Уравнения (1) и (2) позволяют построить траекторию центра схвата 
как при заданных R(t), φ(t), Θ(t), так и при x=x(t), y=y(t), z=z(t).  
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